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ABSTRAK
Pemantauan terhadap kondisi bawah laut yang tidak terstruktur dan berbahaya
memerlukan suatu alat (wahana) bawah air yang mampu mengatasi kondisi tersebut.
Salah satu wahana yang dapat digunakan untuk pemantauan bawah laut tersebut
adalah wahana nir awak bawah air yaitu AUV. AUV adalah perangkat robotik
yang dikendalikan di dalam air dengan menggunakan sistem penggerak, dikontrol
dan dikemudikan (dikendalikan) oleh perangkat komputer, dan bermanuver pada
tiga dimensi. Penelitian ini mengembangkan estimasi posisi AUV menggu-
nakan metode Ensemble Kalman Filter (EnKF). EnKF digunakan sebagai metode
estimasi posisi AUV yang bermanuver dalam 6 DOF (Degrees of Freedom)
sesuai dengan lintasan yang ditentukan. Hasil estimasi tersebut dibandingkan
dengan hasil estimasi pada penelitian sebelumnya yang menggunakan metode
Fuzzy kalman Filter. Hasil estimasi tersebut disimulasikan dengan bantuan
program Matlab. Simulasi menampilkan hasil estimasi posisi AUV menggunakan
metode EnKF dengan beberapa jumlah ensemble yang berbeda dan perbandingan
hasil estimasi antara metode Ensemble Kalman Filter dengan Fuzzy kalman
Filter. Perbandingan tersebut menunjukan bahwa metode Ensemble Kalman Filter
menghasilkan estimasi yang lebih bagus pada lintasan persamaan dinamik gerak
AUV dengan error estimasi EnKF 92% lebih kecil pada posisi x dan posisi y, 6.5%
lebih kecil pada posisi z, 93% lebih kecil pada sudut dan waktu komputasi 50%
lebih cepat dibandingkan dengan estimasi FKF. Sedangkan Fuzzy Kalman Filter
menghasilkan estimasi yang lebih bagus pada lintasan yang ditentukan.
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ABSTRACT
Monitoring of the condition of the unstructured and dangerous underwater
require an underwater vehicle that able to treat this condition. A vehicle that can
be used for monitoring underwater is unmanned underwater vehicle, AUV. AUV is
robotic device that is driven through the water by a propulsion system, controlled
and piloted by an onboard computer, and maneuverable in three dimensions. This
research explains about position estimation of AUV based on Ensemble Kalman
Filter (EnKF). EnKF is used as the estimation method of AUV’s position that
maneuvering in 6 DOF (Degrees of Freedom) with the specified trajectory. The
estimation results are compared with the results estimated in previous studies using
the method of Fuzzy Kalman Filter. The estimation results are simulated with
Matlab. Simulations show AUV position estimation based on EnKF with some
of different ensembles and comparison of results between the estimation methods
Ensemble Kalman Filter with Fuzzy Kalman Filter. The final result of these study
shows that Ensemble Kalman Filter is better to estimate the trajectory of dynamical
equation of AUV motion with error estimation of EnKF is 92% smaller in x-position
dan y-position, 6.5% smaller in z-position, 93% smaller in angle dan the compu-
tation of time is 50% faster than the estimation results of FKF. While Fuzzy Kalman
Filter is better to estimate the determined trajectory.
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